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PERNYATAAN ORISINALITAS SKRIPSI 
 
Saya menyatakan dengan sebenar-benarnya bahwa sepanjang pengetahuan saya dan 
berdasarkan hasil penelusuran berbagai karya ilmiah, gagasan dan masalah ilmiah yang 
diteliti dan diulas di dalam Naskah Skripsi ini adalah asli dari pemikiran saya. Tidak terdapat 
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 Mokhammad Hasyim Asy’ari, Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik 
Universitas Brawijaya, Juli 2017, PENGENDALIAN ORIENTASI ROBOT POLE 
CLIMBING DENGAN METODE SELF-TUNING CONTROLLER  PADA KONTES ROBOT 
ABU INDONESIA 2016, Dosen Pembimbing  : Goegoes Dwi Nusantoro, S.T., M.T. dan M. 
Aziz Muslim, S.T., M.T., Phd.  
Kontes Robot ABU Indonesia (KRAI) 2016 dengan tema “Clean Energy Recharging 
The World” mempunyai rule yang berbeda dari tahun-tahun sebelumnya. Mahasiswa 
diwajibkan membuat 2 robot yaitu robot Eco dan robot Hybrid. Masing-masing memiliki 
tugas yang berbeda. Robot Hybrid bertugas untuk memanjat dan meletakkan propeller dari 
wind turbine station. Dalam penelitian ini robot hybrid yang dibuat mempunyai 2 motor DC 
Planetary PG36 yang digunakan untuk memanjat dengan mengkontrol orientasi posisi 
menggunakan sensor rotary encoder dari Robot Hybrid. Untuk mengkontrol Robot Hybrid 
menggunakan metode Self tuning Pole Placement untuk mendapatkan parameter 𝑞0 𝑞1 ,
𝑞2, 𝑑𝑎𝑛 𝑝1 sebagai kontroler. Hasil perhitungan dari masing-masing motor DC PG36 
diperoleh nilai 𝑞0 =  2,672993,  𝑞1 = −0,0341019, 𝑞2 = −0,029879 𝑑𝑎𝑛 𝑝1 =
 −0,756215 untuk motor 1 kemudian untuk motor 2 diperoleh nilai 𝑞0 = 2,651523,  𝑞1 =
−0,335160, 𝑞2 = −0,018549 𝑑𝑎𝑛 𝑝1 =  −0,751193. Untuk mengambil data kami 
menggunakan lintasan yang sama dengan Kontes Robot ABU Indonesia (KRAI). Lintasan 
berupa tiang silinder dibagi menjadi 2 pengujian Pengujian perubahan sudut putaran sensor 
rotary (dengan sudut > 35˚ ke kanan) dan Pengujian perubahan sudut putaran sensor rotary 
(dengan sudut > -35˚ ke kiri) respon kedua motor ketika setpoint 225 rpm. Dengan setpoint 
yang sama memiliki respon kecepatan yang berbeda,  pada setpoint 225 masing-masing 
motor 1 dan 2 memiliki settling time 0,15 detik  untuk motor 1 dan error steady state 2,8% , 
dan untuk motor 2 dengan settling time 0,2 detik error steady state nya 2,9% 
 
 









 Mokhammad Hasyim Asy’ari, Department of Electrical Engineering, Faculty of 
Engineering University of Brawijaya, Control System Orientation Climbing Pole Robot 
Using Self-Tuning Controler in ABU Indonesia Robot Kontest 2016, Academic Supervisor: 
Goegoes Dwi Nusantoro, S.T., M.T. and M. Aziz Muslim, S.T., M.T., Phd.  
ABU Indonesia Robot Kontest (KRAI) 2016 with theme “Clean Energy Recharging 
The World” have a different rule from the previous year. College students must make 2 
different robot that is a Eco robot and a hybrid robot. Every robot have a different mission. 
Hybrid  robot  have a mission to climb and put a  propeller from wind turbin station. In this 
research the hybrid robot made with two motor DC Planetary PG36 with control the 
orientation using rotary sensor   . to control orientation of hybrid robot  using  Self-Tuning 
Pole Placement to find  parameters 𝑞0 𝑞1 , 𝑞2, 𝑎𝑛𝑑 𝑝1  for controller of robot ,the 
parameter’s result each from motor DC PG36 with   𝑞0 =  2,672993,  𝑞1 = −0,0341019,
𝑞2 = −0,029879 𝑑𝑎𝑛 𝑝1 =  −0,756215  for motor 1. For motor 2 with  𝑞0 =
2,651523,  𝑞1 = −0,335160, 𝑞2 = −0,018549 𝑑𝑎𝑛 𝑝1 =  −0,751193. To take the data 
we used same track with Kontes Robot ABU Indonesia (KRAI). The path on the form of 
cylindrical pole divided into 2 experiment with testing the angle changes of rotation sensor 
with angle >35˚ to right and than testing the angle changes of rotation sensor with angle >-
35˚ to left both of motor response when the setpoint 225 rpm have different response of 
speed. For motor 1 with settling time 0.15 second , error steady state 2,8% and motor 2 
obtained settling time 0.2 second with steady state error 2,9%
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